





















































京都大学大学院 川上浩司助教授,堀内匡助教授 (現在 松江工業高等専門学校),松下電器産業
































































-1.3 本論文の目的と意義 ‥ ‥ .‥ .‥ .
1.4 本論文の構成 ‥ ‥ .
第 2章 熟練技能継承のための3つの視点
2.1 緒言 ‥ ‥ .‥ ‥ ..‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .‥ 日 .‥ ‥ .
21写し-熟練技能継承のための3つの視点 ‥ .日 .日 ..‥ ‥ ‥ .
2.3 いかにして技能を抽出するか ‥ ‥ .‥ ‥ .‥ ‥ .‥ .‥
2.3.1 知識ベース型問題解決支援システムと自動化 ‥ ‥ ..
2.3.2 個体能力主義と相互依存主義 ‥ ‥
2.3.3 インタフェースデザインにおける生態学的アプローチ ‥
2.3.4 生態学的アプローチのためのレンズモデル ‥
2.4 いかにして技能を伝えるか ‥ ‥ ..‥ ‥ 日 .‥
2A.1 計算機支援教育システムにおける知識観 ..,
2.4.2 インタラクションとしての知識継承 ‥ 日 .. /
2A.3 環境型教育支援システム .,...‥ ‥ ....‥ ..
2.4.4 個体能力主義的な学習者モデル ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .
2.4.5 レンズモデルからみた相互依存主義的な学習者モデル .
2.5 いかにして熟練者組織の成員となるか ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ 日 ..
2.5.1 組織の中での技能獲得 ‥ ‥ .‥ ..‥ ‥ .
2.5.2 協調学習/共同作業支援 ‥ .‥ .‥ ‥ ‥ ‥ 日 .
2.5.3 社会構成主義と学習者モデル ...‥ ...‥ .‥ .
2.5.4 レンズモデルからみた行為基準の摺り合わせ .,‥ ‥ .
2.6 人間一機械協調系における機械の学習 .‥ ,日 ....‥ ..
2.6.1 機械学習の分類 ‥ ..‥ ‥ ‥ ‥ 日 ....‥ ..
2.6.2 一般的な分類子学習器 ‥ ‥ .‥ ‥ ‥ ‥ 日 日 .
2.6.3 逐次意思決定作業における学習分類子システムの適用 ‥
2.6.4 熟練技能継承を支える3つの視点と学習分類子システム .




















3.1 緒言 ..‥ .‥ .‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .‥
3.2 生態学的アプローチからみた熟練技能の整理 ‥ ....‥
3.2.1 主体一環境関係からみた熟練技能 .‥ ........
3.2.2 技能をささえる知覚一行為循環 .‥ .‥ .‥ .
3.2.3 個体学習手法に基づく学習分類子システムの導入 .
3.2.4 関連研究 ..‖ ‥ ‥ .
3.3 手がかり集合獲得過程のシミュレーション ..‥ .‥
3.3.1 注視点獲得過程における知覚と行為の相互依存 ‥ .
3.3.2 シミュレーションの設定 ‥ .‥ ..‥
3.3.3 知覚一行為規則群の獲得と進化型計算 ‥
3A 環境からの制約に導かれる注視点創成過程 ...
3.4.1 機械学習研究との視点の差異 ‥ .‥ .
3.4.2 環境知覚と行為の組織化 ‥ .‥ ‥ ..
3.4.3 環境からの制約に導かれる注視点 ‥ ‥
3.4.4 必然としての注視点遷移 .‥ .‥ ‥ .
3.5 学習を方向づける教示戦略に関する考察 ‥ ..
3.5.1 環境提示順序による教示法 ‥ 日 .‥ .
3.5.2 前学習の教材としての環境 ..‥ ..‥
3.5.3 行為の分化と多様性の維持 ‥ ‥ .‥ .
3.6 結言 ‥ ..日 ..‥ ‥ ‥ .,.‥ ..‥ .
第4章 対話型技能継承支援システムの設計
4.1 緒言 ‥ ‥ ‥ .‥ ‥ ..‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .
4.2 現場での技能継承 ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .‥
4.2.1 保全作業における技能継承 ‥
4.2.2 画像センサのパラメータチューニング .
4.2.3 技能抽出の難しさ .‥ ‥ ‥ ‥ ..‥
4.2.4 実践的取り組みの必要性 ‥
4.3 生態学的アプローチからみた熟練技能継承の整理
4.3,1 相互依存主義的な熟練技能継承 ‥ ‥ .
4.3.2 異なる二つの相互作用過程 ‥ ‥ ‥ ‥
4.3.3 対話学習手法に基づく学習分類子システムの導入
4.3.4 関連研究 .‥ ‥ .‥ ‥ ..‥
4.4 対話型技能継承支援システムの設計 .‥
4.4.1 システムの概観 ‥ ‥ ‥ ‥ ..
4A.2 対話型進化計算手法 ...日 ..
4.4.3 表情変化の提示部 ‥ .‥ 日 ..
4.4.4 学習の終了条件 ‥ 日 ..‥ ..
4.4.5 学習ルールの一般化 .‥ .... 29312367845504
4.5 実験1:熟練者と未熟練者の相違点 ‥ 日 .‥ ‥ ‥
4.5.1 二人の被験者と検査対象 ‥ ‥ .‥ .日 .‥
4.5.2 システムを介したチューニング作業の実践 ‥
4.5.3 一般化された技能 .日 ...‥ ‥ ..‥ ...
4.5.4 判断の一貫性-consistency- -
4.5.5 判断の整合性-cognitivecontro1....‥ .‥
4.6 実験2:末熟練者への技能継承 .‥ ‥
4.6.1 システムを介した技能継承の実践 .‥ .‥ ‥
4.6.2 技能継承の効果 ......‥ ‥ 日 .
4.6.3 ユーザの使用感 .‥ ...‥ ‥ ...
4.7 結言 ..‥ .‥ ..‥ .‥ ‥ ‥ ‥ ‥
第 5章 組織における社会的学習過程の計算論的モデル構築
5,1 緒言 ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .日 .‖ ‥ ‥ .日 .
5/.2 生態学的アプローチからみた熟練技能継承のための組織
5.2.1 複数の判断主体に位置づけられる技能継承 .‥
5.2.2 社会的学習過程としての徒弟制度 ..‥ ‥ ‥
5.2.3 組織学習手法に基づく学習分類子システムの導入
5.2.4-関連研究 .日 日 .‥
5.3 双参照モデルの実装 ‥ .‥
5.3.1 組織としての実践共同体
5.3.2 二つの作業仮説 日 ..
5.3.3 社会参照系の設計 ‥ .‥ ‥ .‥ ‥ .‥
5.3.4 自己参照系の設計 ‥ ‥ .‥ .‥ ‥ ‥ .
5,4 実験 :社会的学習過程と共有資源の競合 ‥ ‥ ‥
5.4.1 行為基準空間の設定 ‥ .‥ ‥ .‥
5.4.2 資源競合度に対する感度と近接度の定義 ..
5.4.3 共有資源の競合と行為基準の棲み分け 目 .
5.4.4 組織への中途参加と行為基準の摺り合わせ ..
5.5 考察一関連研究との対比 .‥ ‥ .
5.5.1 学習の二重性 ‥ ‥ .‥
5.5.2 評価関数の自律生成 ‥ .
5.5.3 環境探索と経験活用の均衡




… ? ? ?
? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ?? ? ?? ?
?
図 目次
2.1 ナレッジマネジメントを捉える3つの視点 ..‥ ‥ ‥ .
2.2 E.Brunswikのレンズモデル ..‥ ‥ ‥ ‥ .‥ ‥ ‥
2.3 C.Shannonの情報処理モデルと知識継承 ..‥ .‥ ‥ .
2.4 異なる二者の判断主体に拡張されたtriplesystemdesign .
2.5 組織学習の要素還元分析 ‥ ‥ 日 ..‥ ‥ H H H .
2･6 多数の判断主体に拡張されたn-systemdesign .
2.7 機械学習の分類とLCSの位置づけ .‥ ..‥ ‥ ‥ ‥
2･8 J･Holandの分類子システム (文献 [70])









3.6 自律移動体の注視点の遷移 ‥ ‥ .‥ ‥ .‥ ‥ ‥
3.7 各レイヤにおける注視頻度の積算 ‥ .日 .‥ .‥ .
3･8 行為のレパートリに依拠した注視先の分化 (第4レイヤ)
3.9 学習に伴う注視先の変化 .‥ ‥ ‥ ...
3.10センサ長さを制限された自律移動体のデッドロック状態の例 ‥ .‥ .
3.11分化に失敗した注視先の例 (センサ長さが制限された場合の第4レイヤ)




4.1 対象となるセンサチューニング作業 ‥ .....‥ ‥











4.9 表情提示部の遷移モデル ‥ .
4.10学習の終了条件 :重心距離と境界距離の定義
4.11ID3によるルール一般化の効果 ‥ ‥ ...




4.16技能継承による学習ルールの改善 .‥ ‥ ‥ ‥ .
5.1 多数の判断主体に拡張されたn-systemdesign ‥ .
5.2 シミュレーション上の実践共同体の例 ‥ ‥ ‥ ‥
5.3 双参照モデルのアーキテクチャ .‥ ‥ ‥ ‥ ..
5.4 行為基準空間の設定とマッピング ‥ ‥
5.5 行為基準空間における棲み分け ‥ ‥ ‥ ‥ ‥ .
5.6 資源競合度が高い環境下での近接度相関 ‥ ‥ ‥
5.7 資源競合度が低い環境下での近接度相関 ‥ ..‥
5.8 組織への中途参加と社会的ニッチの獲得 ‥ ‥ ‥ ‥ ‥

















2.1 異なる心理学の立場 ‥ .‥ 日
2.2 学習観の差異と知的CAIのタイプ‥ ‥ ‥ ‥ ‥














































































































































された.また内閣総理大臣の私的諮問機関 ｢ものづくり懇談会 (座長 :唐津一･東海大






















を機械システムに蓄積していく方法である.ここで ｢技術｣という語桑は,一般に知識 ･方法 ･手
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判断 rS CSの後件部 (オペレーションの選択)
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図4.7:システムが提示可能なオペレーションの例
ルールの後件部とした.オペレーションの候補は,検査枠の移動 (上下左右 :UM,DM,LM,RM)･
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(a)熟練者とエージェントとの差異
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ステップ数
(b)未熟練者とエージェントとの差異
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